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(57) TiivistelmS 

Keksinntfn kohteena on menetelma Ja laitteisto kappaleen (2) 
pinnan kasi ttelemiseksi kHsittelylaitteistolla (8). Kappale 
sybtetaan ensin mi ttauslai ttei s toon (4), jolla mitataan kappa- 
leen pinnan ouoto ja asema mi ttauslai tteen Buhteen. Mittatiedot 
siirretaan tieto jenkBsi ttely- ja oh jauslai tteistoon. joka anne- 
tun ohjelroan mukaan maarittelee kasi ttelyvalineen (12) liikera- 
dan. Mittauksen JSlkeen kappale siirretaan kasi ttelylsi tteis- 
toon (8) siten, etta sen asema kasi ttelylai tteis ton suhteen on 
maaratty. Pinnan kSsittelemiseksi tieto j enkBsi ttely- ja ohjaus- 
laitteisto ohjaa kasi ttelyvaiinetta (12) raaariteltya liikerataa 
Pitkin. 



(57) Sammandrag 

Uppfinningen avser forfarandet och aniaggningen for 
ytbehandling av arbetsstycket (2) med behandlingsaniaggningen 
(8). Arbetsstycket matas fBrst till ma tningsanlSggni ngen (4), 
med vilken ytbildningen och 13get av arbetsstycket matas i 
rarhallandet av matningsanordningen . Ma tningsuppgif terna fbrae 
till databehandlings- och styrningsanlBggningen , vilken enligt 
det givna programet definierar rdrelsebanan av 

behandlingsverktyget (12). Efter mStningen foras arbetsstycket 
till behandlingsaniaggningen (8) se, att dess 18ge i 
fbrhallendet av behandlingsaniaggningen ar bestamt. For 
behandlingen av ytan styr databehandlings- och 

styrningsaniaggning behandlingsverktyget (12) IBngs det givna 
rbrelsebanan . 
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Menetelma ja laitteisto kappaleen pinnan kasittelemiseksi - 
Forfarande och anordning for ytbehandling av ett arbetsstycke 

Keksinnon kohteena on menetelma kappaleen pinnan kasittelemi- 
seksi kasittelylaitteistossa kasittelyvalineella, jolloin pin- 
taa kasiteltaessa kasittelyvalinetta siirretaan pitkin liike- 
rataa, joka on ennen kasittelya maaratty kasiteltavan pinnan 
5 muodon perusteella. 

On ennestaan tunnettua kayttaa tahan tarkoitukseen robottia, 
Talloin jokaisen erilaisen kappaleen kasittelya varten kasitte- 
lyvalineen rata joudutaan erikseen opettamaan robotille. Tama 
voi tapahtua maarittelemalla rata silmamaaraisesti tai syotta- 
10. malla robotin ohjauslaitteeseen radan matemaattinen kaava. Rata 
voidaan opettaa robotille myos ohjacimalla sita siita kiinnipi- 
taen halutulla tavalla pitkin pintaa, jolloin rata tallentuu 
robotin muistiin jatkotyoskentelya varten. 

Edelleen on ennestaan tunnettua, etta esimerkiksi hiekkapuhal- 
15 lusta suoritetaan myos mekaanisilla laitteilla, joissa on kay- 
tetty numeerista ohjausta. Talloin hiekkapuhallussuutin seuraa 
yleensa kasin ohjauspaneelilta maariteltya rataa. Rata voidaan 
maaritella silmamaaraisesti tai matemaattisella kaavalla. 

Naiden tunnettujen menetelmien haittapuolet tulevat ilmi ennien 
20 kaikkea pienehkojen sarjojen ja yksittaiskappaleiden tuotannos- 
sa f jolloin radan maarittely riittavan nopeasti ja tarkasti 
tuottaa hankaluuksia. Myoskaan radan maarittelyvaiheen ja var- 
sinaisen kasittelyvaiheen liittyminen toisiinsa ei ole jousta- 
vaa. 

25 Taman keksinnon tarkoituksena on poistaa edella mainitut hai- 
tat, Tama tarkoitus saavutetaan patenttivaatimusten tunnusosien 
mukaisilla ratkaisuilla. 

Keksinto perustuu siihen ajatukseen f etta kasiteltava kappale 
kulkee siirtolaitteella ensin mittauslaitteiston lapi, jossa 
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kappaleen pinnan muoto ja asema mitataan mittauslaitteiston 
suhteen ja siten valillisesti siirtolaitteen suhteen. Mittaus- 
laitteiston antamat raittatiedot siirtyvat mikroprosessoriin tai 
vastaavaan tietojenkasittely- tai ohjauslaitteeseen, joka sit- 

5 ten tallentaa ja kasittelee nama tiedot ennalta laaditun oh j el- 
man mukaan liikeradan maarittelemiseksi pinnan kasittelyvali- 
neelle niiden perusteella. Mittaamisen jalkeen kappale siirre- 
taan kasittelylaitteistoon, joka sijaitsee edullisesti valitto- 
masti mittauslaitteiston jalkeen. Kun kappaleen asema siirto- 

0 laitteessa ei siirron aikana muutu, on se siten yksikasittei- 
sesti maaratty vaikkakin taas valillisesti, kasittelylaitteis- 
ton suhteen. Toisaalta voidaan sanoa, etta kasittelylaitteiston 
asema mittauslaitteiston suhteen oh siirtolaitteiston kautta 
maaratty. 

5 Kasittelylaitteistossa, jonka sijainti siis mittauslaitteiston 
tai siirtolaitteiston suhteen on maaratty, kappale pintakasi- 
tellaan. Seka mittaus etta kasittely tapahtuvat automaattises- 
ti. Tietojenkasittely- ja ohjauslaite ohjaa kasittelyvalinetta, 
kuten suutinta tai vastaavaa pitkin rataa, joka on ennalta laa- 

D ditun ohjelman mukaisesti maaritelty kasiteltavan kappaleen mi- 
tatun pinnan muodon perusteella. 

Keksinnon kohteena on myos laitteisto mainitun menetelman to- 
teuttamiseksi . 

Keksintoa selitetaan lahemmin seuraavassa viitaten oheiseen 
5 piirustukseen, jossa 

kuva 1 esittaa laitteistoa sivukuvana ja 

kuva 2 esittaa mittakehan kahtci eri suoritusmuotoa. 

Kuvassa 1 on laitteisto kokonaisuudessaan merkitty viitenume- 
rolla 1. Kasiteltava kappale on merkitty viitenumerolla 2 ja 
» sen siirtamiseen tarkoitettu laitteisto viitenumerolla 3. Ku- 
viossa on esitetty seka siirtovaunu 3a r etta rata 3b, jota 
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pitkin siirtovaunu liikkuu. Vaunu voi liikkua jatkuvasti tai 
pysahtya maaravalimatkoin . Siirtolaitteistoon 3 kuuluu laitteet 
vaunun liikkeen kaynnistamista ja pysayttamista varten (ei esi- 
tetty). 

Viitenumerolla 4 on merkitty mittauslaitteisto ja viitenumerol- 
la 8 kappaleen pinnan kasittelylaitteisto. Edellinen sijaitsee 
tnittaustilassa 16 ja jalkimmainen kasittelytilassa 18, Naiden 
tilojen valissa on ovi 19. Mittauslaitteistoon 4 kuuluu mitta- 
keha, viitenumerot 5a ja 5b, Mittakehalle on sijoitettu yksi 
tai useampia mittalaitteita 6. Ne voivat sijaita mittakehalla 
joko kiinteasti tai liikkuvasti. Mittalaitteiden siirtamista 
pitkin mittakehaa kappaleen ympari voi mittakehassa olla rata 
7a f 7b. Mittauslaitteisto 4 on asennettu siirtolaitteelle 17 f 
johon kuuluu rata 17b ja sen varassa liikkuva vaunu 17a. Tata 
siirtolaitetta ohjataan mittauslaitteiston avulla r jolloin vau- 
nu 17a voi liikkua jatkuvasti tai se voidaan pysayttaa maarava- 
limatkoin. Tata varten siirtolaitteessa 17 on kaynnistys- ja 
pysaytyslaitteet (ei esitetty). 

Kasittelylaitteistoon 8 kuuluu puomi 9, joka edullisesti on 
esimerkiksi teleskooppipuomi, kaantovarsia 10 tarpeen mukaan, 
niiden valisia nivelia 11 seka kasittelyvaline, joka voi olla 
suutin tai sen tapainen ja jota on merkitty viitenumerolla 12. 
Suutin on liitetty kaantyvalla nivelella 11 varren 10 paahan. 
Kasittelylaitteisto 8 on asennettu vaunuun 13, joka on siirret- 
tavissa pitkin kiskoa 14. 

Laitteistoon kuuluu mikroprosessori tai vastaava laite 15 f jos- 
sa on tietojen vastaanotto-, taltiointi- ja kasittelylaitteet 
seka ohjauslaitteet suuttimen ohjaamiseksi pinnan muodoh mu- 
kaan. 

Laitteisto toimii seuraavasti: 

Kappaleen ollessa mittaustilassa sen pinnan muotd voidaan mita- 
ta esimerkiksi seuraavilla eri tavoilla: 
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Mittauslaitteisto* pysyy paikallaan ja kappale liikkuu mittake- 
han lapi. Tallo.in saadaan kappaleeh eraanlaisen sivuviivan pro- 
fiili. Tata mittaustapaa kaytettaessa on edullista, etta mitta- 
kehan 5a, 5b kehalla on ennalta maaratyin valein useita mitta- 
laitteita, jotka toimivat samanaikaisesti . Saatujen profiili- 
tietojen perusteella voidaan kappaleen pinnan muoto. ja asema 
maaritella riittavalla tarkkuudella matemaattisesti. Tama teh- 
daan tietojenkasittelylaitteen avulla. 

Kappaleen pinnan muotoa voidaan mitata myoskin yhdessa tai 
useammass.a tasossa, jotka ovat poikittain kappaleen liikeradan 
suuntaa vastaan ja valimatkan paassa toisistaan. Tata tapaa 
kaytettaessa voidaan menetella siten, etta mittauslaitteisto on 
paikoillaan ja kappale liikkuu sen lapi pysahtyen maaravalimat- 
koin. Kussakin kohdassa mittalaite 6 liikkuu pitkin rataa 7a, 
7b suorittaen mittauksen. Voidaan myos menetella siten, etta 
kappale on paikoillaan ja mittalaitetta liikutetaan raittakehas- 
sa 5a r 5b olevaa rataa 7a f 7b pitkin poikittain kappaleen lii- 
keradan suuntaan nahden. Kun mittaus yhdessa tasossa on suori- 
tettu, siirretaan mittauslaitteisto valimatkan paassa olevaan 
kohtaan, jossa mittaus suoritetaan vastaavasti. Voidaan myoskin 
menetella siten, etta kussakin tasossa suoritettavan mittauksen 
aikana mittauslaitteisto liikkuu kappaleen liikesuunnassa sa- 
malla nopeudella kuin mitattava kappale. Naissa tapauksissa 
saadaan kappaleen pinnasta poikittaisprof iilitiedot , joiden pe- 
rusteella kappaleen muoto ja asema voidaan matemaattisesti maa- 
ritella. 

Viela voidaan mittaus suorittaa siten, etta mittauksen aikana 
kappaletta liikutetaan tietylla nopeudella ja mittaus suorite- 
taan tasossa, joka on tietyssa kulmassa kappaleen liikesuuntaa 
vasten. Edullisesti tama tapahtuu mittakehSn 5a, 5b tason ol- 
lessa asetettu kohtisuoraan kappaleen liikesuuntaa vastaan, 
jolloin mittalaitteen liikkuessa saadaan kappaleesta vinottain 
sen liikesuuntaan nahden olevat poikittaisprof iilit, joiden pe- 
rusteella kappaleen pinnan muoto ja asema voidaan maaritella. 
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Kappaleen pinnan rouoto yoidaan myos maaritella sopivin valein 
olevien pisteiden perusteella, jolloin kappaleen pinnasta mita- 
taan kunkin pisteen koordinaatit ja pinnan muoto ja asema las- 
ketaan niiden perusteella. 

Mittauslaitteiston antaraat tiedot syotetaan raikroprosessoriin 
tai vastaavaan laitteeseen, jossa on edella kuvatut laitteet ja 
toiminnat. Kun kappale mittaustilasta siirtyy kasittelytilaan, 
alkaa kasittelylaitteisto 8 toimia ja mikroprosessorin tai vas- 
taavan ohjaus jarjestelma ohjaa kasittelylaitteiston 8 suutinta 
12 pitkin kappaleen mitatun pinnan muodon perusteella maarattya 
rataa. Suuttimen tms. sijaan voi kasittelyvalineena olla jokin 
muu valine , kuten harja tai pintaa karhentava tai tyostava va- 
line tai mika muu pintaa koskeva tai koskettamaton siihen jol- 
lain tavoin vaikuttava valine. 

Mittalaitteen toiminta voi perustua videomenetelmaan, laseriin, 
ultraaaneen, tutkaan tai johonkin muuhun vastaavaan, kappaletta 
koskettamattomaan mittamenetelmaan tai niiden yhdistelmaan. 

Mittakeha voi olla kuvissa 2a ja 2b esitetyn tapainen kappalet- 
ta ja siirtovalinetta taysin ymparoiva. Se voi kuitenkin olla 
myos vain kappaleen sivuille ja paalle ulottuva kaari, osittain 
avoin keha tai minka muun muotoinen tahansa. 

Kaytannossa pitkia ja suuria kappaleita kasiteltaessa on mah- 
dollista, etta kappale saapuu kasittelyvaiheeseen samanaikai- 
sesti kun osa kappaleesta on viela mittauksen alaisena. Talla 
ei kuitenkaan ole mitaan olennaista merkitysta kappaleen kasit- 
telemisen kannalta, koska tieto kappaleen alkuosan muodosta on 
jo prosessorin kaytossa ja se voi siten samanaikaisesti ohjata 
kasittelylaitetta ja ottaa vastaan uutta tietoa kappaleen muun 
osan pinnasta. Talloin kasittelyvalineen liikerata kasiteltava- 
na olevalle kohdalle on maaritelty jo ennen sen tuloa kasitel- 
tavaksi. 



# 
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Koska laitteen mittauspaikka ja kasittelypaikka ovat toisistaan 
erilliset, on myos mahdollista, etta ensimmaisen kappaleen ol- 
lessa kasittelyn alaisena on toinen kappale samanaikaisesti 
pinnan maarittelyn kohteena. 

Kappaleen pinnasta saatu tieto voidaan myoskin varastoida pro- 
sessorissa tavallisesti olevaan muistiin seuraavan samanlaisen 
kappaleen kasittelemista varten. Talloin tuotesar jojen kasitte- 
lyssa voidaan tietynlaisella kappaleen kiinnityksella siirtya 
suoraan mittausvaiheen ohi kappaleen kasittelyyn. 

Laitteisto on erityisen edullinen silloin, kun kyseessa on pie- 
nien tuotesar jojen tai yksittaistuotteiden kasittely. Kasitte- 
lylaitteistoon voidaan syottaa perakkain aivan erilaisia tuot- 
teita ilman, etta kasittelynopeiis hidastuisi tai etta sen vuok- 
si tarvittaisiin erillisia ohjelmiston vaihtoja tai muuta ai- 
kaaviepaa tyota, 

Menetelmaa ja laitteistoa voi tietysti soveltaa siten, etta eri 
vaiheet suoritetaan erikseen ohjaamalla, jolloin laitteisto 
tarvitsee jatkuvasti hoitajan. Edullisimmassa toteutusmuodos- 
saan laitteisto toimii taysin automaattisesti , jolloin eri vai- 
heiden suoritusta ohjataan mikroprosessorin/ ajastimen trns. 
avulla. Talloin tarvitsee vain asettaa kappale siirtolaittee- 
seen ja tarvittaessa kaynnistaa laitteisto. 



# • 
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Patenttivaatimukset ; 7 3 615 

1. Menetelma kappaleen pinnan kasittelemiseksi kasittelylait- 
teistbssa kasittelyvalineella, jolloin pintaa kasiteltaessa ka- 
sittelyvalinetta siirretaan pitkin liikerataa, joka on ennen 
kasittelya maaratty kasiteltavan pinnan muodon perusteella, 

5 tunnettu siita, etta kappale (2) syotetaan ensin mit- 

tauslaitteistoon (4), jolla maaritetaan seka kappaleen pinnan 
muoto etta kappaleen asema mittauskoordinaatiston suhteen, etta 
nain saadut tiedot siirretaan tietojenkasittely- ja ohjauslait- 
teistoon, joka kasittelee ne ennalta laaditun ohjelman mukaan 

10 liikeradan maaritteleraiseksi kasittelyvalineelle (12) niiden 

perusteella, etta kappale (2) mittaamisen jalkeen siirretaan 
kasittelylaitteistoon (8) siten, etta kappaleen (2) asema ka- 
sittelylaitteiston suhteen on em. mittausten perusteella maa- 
ratty ja etta pinnan kasittelemiseksi tietojenkasittely- ja oh- 

15 jauslaitteella ohjataan kasittelyvalinetta pitkin em. mittaus- 

ten perusteella maariteltyS liikerataa. 

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta kappaleen pinnan muotoa mitataan mittauslaitteiston 
pysyessa paikallaan ja kappaleen liikkuessa mittauslaitteiston 

"20 lapi. 

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta kappaleen pinnan muoto mitataan useassa tasossa, 
jotka ovat poikittain kappaleen liikeradan suuntaa vastaan ja 
valimatkan paassa toisistaan. 

25 4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelma, tunnettu 

siita, etta mittauslaitteisto on paikallaan, ja kappale liikkuu 
sen lapi pysahtyen maaravalimatkoin. 

5. Patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelma, t u n n e t t u 
siita, etta kappale pidetaan mittauksen aikana paikoillaan ja 
30 kun mittaus yhdessa tasossa on suoritettu, siirretaan mittaus- 

laitteisto valimatkan paassa olevaan kohtaan, jossa mittaus 
suoritetaan vastaavasti. 
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6. patenttivaatimuksen 3 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta kussakin tasossa subritettavan mittauksen aikana 
mittauslaitteistoa liikutetaan kappaleen liikesuunnassa kappa- 
leen nopeudella. 

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelma, tunnettu 
siita, etta mittauslaitteistossa mittaus suoritetaan kappaletta 
koskettamattomalla mittausmenetelmalla, kuten yideolla, lase- 
rilla, ultraaanella, tutkalla tai vastaavalla. 

8. Laitteisto patenttivaatimuksen 1 mukaisen menetelman to- 
teuttamiseksi, tunnettu siita, etta siihen kuuluu 
mittauslaitteisto (4), jossa on vahintaan yksi mittalaite (6), 
tietojenkasittely- ja ohjauslaitteisto (15), jossa on tietojen 
vastaanotto- ja kasittelylaitteet seka ohjauslaitteet ja kasit- 
telylaitteisto (8), jossa on kasittelyvaline (12) f seka siirto- 
laitteisto (3), johon kuuluu siirtovaunu kappaleen siirtamisek- 
si mittauslaitteiston (4) ja kasittelylaitteiston (8) kautta, 

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laitteisto, tunnettu 
siita f etta mittauslaitteistossa (4) on mittakeha (5a, 5b), jo- 
ka on sijoitettu poikittain kappaleen liikesuuntaan nahden ja 
johon on sijoitettu vahintaan yksi mittalaite (6) seka mittaus- 
laitteiston siirtolaite (17), johon kuuluu rata (17b) ja vaunu 



10. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laitteisto, tunnettu 
siita, etta mittakehassa on rata (7a, 7b), johon kukin mittalai- 
te (6) on liitetty siirtokoneiston valityksella mittalaitteen 
(6) siirtamiseksi rataa pitkin kappaleen liikesuuntaan nahden 
poikittaisessa suunnassa. 

11. Patenttivaatimuksen 8 mukainen laitteisto, tunnettu 
siita, etta kappaleen siirtolaitteistossa (3) on laitteet siir- 
tovaunun (3a) liikkeen kaynnistamiseksi ja pysayttamiseksi maa- 
r avalimatkoin . 



(17a). 
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12. Patenttivaatimuksen 9 mukainen laitteisto, tunnettu 
siita, etta etta siirtolaitteessa (17) on laitteet vaunun (17a) 
liikkeen kaynnistamiseksi ja pysayttamiseksi maaravalimatkoin. 
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Patentkrav; 7361 5 

1. Forfar ande for ytbehandling av ett stycke i en behand- 
lingsanlaggning medels ett behandlingsverktyg, varvid under 
ytbehandlingen behandlingsverktyget fors langs en rorelsebana, 
vilken fore behandlingen ar bestamd pa grund av ytbildningen av 
ytan, som skall behandlas, kannetecknat darav, 
att stycket (2) inmatas forst till en matningsanlaggning (4), 
med hjalp av vilken bade ytbildningen av stycket och laget av 
stycket i forhallande till matningskoordinater definieras, att 
den sa erhallna inf ormationen overfors till en databehandlings- 
och styrningsanlaggning, vilken behandlar den enligt ett forut- 
bestamt program for definiering av behandlingsverktygets (12) 
rorelsebana pa grund av denna, att stycket (2) efter matningen 
fors till behandlingsanlaggningen (8) sa, att styckets (2) lage 
i forhallande till behandlingsanlaggningen ar bestamt pa grund 
av namnda matningar och att for behandling av ytan behandlings- 
verktyget styrs med hjalp av databehandlings- och styrningsan- 
laggningen langs rorelsebanan, som definierats pa grund av 
namnda matningar. 

2. Forfar ande enligt patentkravet 1, kannetecknat 
darav, att ytbildningen av stycket mats medan matningsanlagg- 
ningen kvarstar pa sin plats och stycket ror sig genom mat- 
ningsanlaggningen. 

3. Forfarande enligt patentkravet 1, kannetecknat 
darav, att ytbildningen av stycket mats i flera plan, vilka 
ligger tvarsgaende mot riktningen av styckets rorelsebana och 
bef inner sig pa ett avstand fran varandra. 



4. Forfarande enligt patentkravet 3, k a n n e t e c k n a t 
darav, att matningsanlaggningen ar stationar och stycket ror 
sig genom denna stannande pa bestamda avstand. 
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5. Forfarande enligt patentkravet 3, kannetecknat 
darav, att stycket halls under, matningen pa sin plats och sedan 
matningen i ett plan ar utford, fors matningsanlaggningen till 
ett pa ett avstand darifran liggande stalle var matningen ut- 

5 fors pa motsvarande satt. 

6. Forfarande enligt patentkravet 3, kannetecknat 
darav, att under en matning i vart plan rors matningsanlagg- 
ningen i styckets rorelseriktning med styckets hastighet. 

7. Forfarande enligt patentkravet 1, kanne te c kna t 
10 darav, att matningen utfors i matningsanlaggningen med hjalp av 

ett kontaktfritt matningsf orf arande, sasom med en video, med 
laser, med ultraljud, med radar eller med dylikt. 

8. Anlaggning for utforande av forfarandet enligt patent- 
kravet 1, kannetecknad darav, att den omf attar 

15 en matningsanlaggning (4), vilken innehaller minst en matnings- 
anordning (6), en databehandlings- och styrningsanlaggning 
(15), vilken innehaller medel for mottagandet och behandlingen 
av information samt styrningsanordningar och en behandlings- 
anlaggning (8), vilken omf attar ett behandlingsverktyg (12), 

20 samt en overf oringsanlaggning (3), vilken omf attar en over- 
foringsvagn for overf oring av stycket genom matningsanlagg- 
ningen (4) och behandlingsanlaggningen (8). 

9. Anlaggning enligt patentkravet 8, kannetecknad 
darav, att matningsanlaggningen (4) omf attar . en matningsram 

25 (5a, 5b), vilken ar placerad tvarsgaende mot styckets rorelse- 
riktning och i vilken ar placerad minst en matanordning (6) 
samt matningsanlaggningens overf oringsanordning (17), vilken 
omf attar en bana (17b) och en vagn (17a). 

10. Anlaggning enligt patentkravet 9, kannetecknad 
30 darav, att matningsramen omfattar en bana (7a, 7a), pa vilken 

var matanordning (6) ar ansluten medels en f lyttmekanism for 
flyttandet av matanordningen (6) langs banan i en mot styckets 
rorelseriktning tvarsgaende riktning. 
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11. Anlaggning enligt patentkravet 8, kannetecknad 
darav, att styckets overf or ingsanlaggning (3) omf attar roedel 
for startande och stannande for overf oringsvagnens (3a) rorelse 
pa bestamda avstand. 

12. Anlaggning enligt patentkravet 9, kannetecknad 
darav, att overf or ingsanordningen omf at tar medel for startande 
och stannande av vagnens (17a) rorelse pa bestamda avstand. 

Vi i tejulka tsuja-Anforda publ ikationer 

Tekniikka, 3, 1981, "Nakevan robotin kehi ttami sessa viela tyomaata", 
p. 28-30. 
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